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Prufungsantrag gem. 5 44 PatG ist gestellt 

(5) Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Prothese 

@ Die vorliegende Erfindung beabsichtigt, eine adaptiv ab- 
spielende Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Prothese 
zu schaffen, die einer externen Datenstelleinrichtung (2) 
erlaubt, den Mechanismus der adaptiv abspielenden 
Schwung-Phasen-gesteuerten Ober-Knie-Prothese fur Be- 
dingungen einzustellen, die es dem Mechanismus erlauben 
nach Bewegungen gemafc einer Gehgeschwindigkeit zu 
arbeiten. Die adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteu- 
erte Ober-Knie-Prothese umfa&t einen Strukturkorper (1) mit 
einem Oberschenkelrahmen (12) und einem schwenkbar mit 
dem Oberschenkelrahmen (12) verbundenen Beinrahmen 
(13) fur eine Schwungbewegung relativ zum Oberschenkel- 
rahmen (12), einen Luftzylinder (3) mit einem Zylinderkorper, 
einem axial gleitend in den Zylinderkorper eingepafiten mit 
einem Ventil versehenen Kolben und einer Kolbenstange (3a) 
mit einem am Kolben befestigten Ende und dem schwenkbar 
^ mit dem Oberschenkelrahmen (12) verbundenen anderen 
Ende, und einem Schrittmotor (15) zum Einstellen des 
^> Offnens des Ventils des Zylinders. Das Offnen des Ventils 
O des Luftzylinders (3) wird durch den Schrittmotor (15) 
CD eingestellt, um eine Gleitgeschwindigkeit des Kolbens zu 
CO regulieren, indem der Widerstand gegen den LuftfluQ durch 
^ das Ventil eingestellt wird, so daB der Beinrahmen (1 3) in der 
m Lage ist. richtig relativ zum Oberschenkelrahmen (12) gemaS 
einer festgelegten Gehgeschwindigkeit zu schwingen. Das 
Offnen des Ventils betreffende Daten werden der adaptiv 
\U abspielenden Schwung-Phasen-gesteuerten ... 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine Ober- 
Knie-Prothese und, insbesondere, auf eine adaptiv ab- 
spielende Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Pro- 5 
these, die in der Lage ist. Muster von Gehgeschwindig- 
keiten zu speichern und die Muster von Gehgeschwin- 
digkeiten abzuspielen. 

Es wurden verschiedene Ober-Knie-Prothesen vor- 
geschlagen, die derart entworfen waren, daB die Trager 10 
der Ober-Knie-Prothesen nicht leicht mittels der Ober- 
Knie-Prothesen identifiziert werden k6nnen und die 
Trager der Ober-Knie-Prothesen keiner physischen und 
psychischen Belastung ausgesetzt werden. 

Eine Ober-Knie-Prothese, offenbart in der Japani- 15 
schen Patentschrift (Kokoku) Nr. 52-47 638. umfaBt ei- 
nen Oberschenkelrahmen, einen schwenkbar mit dem 
Oberschenkelrahmen verbundenen Beinrahmen zum 
Drehen relativ zum Oberschenkelrahmen, einen Luftzy- 
linder mit einem die Luft darin abdichtenden Zylinder, 20 
einem in den Zylinder eingepaBten IColben und einem 
Ventil, der den Oberschenkelrahmen und den Beinrah- 
men verbindet. Das Offnen des Ventils des Zylinders ist 
richtig eingestellt urn die Gleitgeschwindigkeit des Kol- 
bens mittels Wechseln des Widerstands gegen den Luft- 25 
fluB durch das Venul zu steuern, so daB der Beinrahmen 
in der Lage ist relativ zum Oberschenkelrahmen gemaB 
einer vorbestimmten Gehgeschwindigkeit zu schwin- 
gen. 

Mit dieser zuvor vorgeschlagenen Ober-Knie-Pro- 30 
these muB jedoch der Widerstand gegen den Luftflufi 
durch das Ventil auf einen bestimmten Wert eingestellt 
werden und der Trager ist nur in der Lage, mit einer 
Gehgeschwindigkeit entsprechend dem bestimmten 
Wert zu gehen, was fur den Trager recht unbequem ist 35 

KUrzlich wurde eine Schwung-Phasen-gesteuerte 
Ober-ICnie-Prothese vorgeschlagen, beispielsweise in 
den Japanischen Offenlegungsschhften (Kokai) Nr. 
1-244746, 1-244747 und 1-244748, die den US. Patenten 
Nr. 5 062 865, 5 133 773 und 5 133 774, den Britischen 40 
Patenten Nr. 2 216 426 und 2 252 503 und der Deutschen 
Patentanmeldung P 3909672 entsprechen. Diese fruher 
vorgeschlagenen Schwung-Phasengesteuerten Ober- 
Knie-Prothesen kdnnen automatisch eine Gehge- 
schwindigkeit unter einer Vielzahl von fQr den Trager 45 
festgelegten Gehgeschwindigkeiten auswahlen, gemaB 
der Absicht des Tragers. 

Daten werden wahrend des Gehtrainings des Tragers, 
der die frilher vorgeschlagene Schwung-Phasen-gesteu- 
erte Ober-Knie-Prothese tragi, eingestellt 50 

Ein Gesch win digkeits-Eins tell- Schalter wird auf eine 
Niedrig-Geschwindigkeits- Position gesetzt und das Off- 
nen des Ventils des Zylinders wird mit einer Einstell- 
schraube, die von einem Schrittmotor betrieben wird, 
eingestellt, urn das Offnen des Ventils fQr langsame 55 
Gehgeschwindigkeit einzustellen. Wahrend der Trager 
mit der eingestellten Gehgeschwindigkeit gent, werden 
die Schwung-Phasen und Stand- Phasen mittels einer 
GewichtfQhleinrichtung erfaBt. Wenn die Ober-ICnie- 
Prothese auf dem Boden stent d. h., wahrend die Ober- 60 
Knie-Prothese in der Stand-Phase ist miBt die Gewicht- 
f Ohleinrichtung das Gewicht des Tragers. Die Dauer des 
Betriebs der Gewichtfflhleinrichtung in der Stand- Phase 
wird durch die Anzahl der Schritte geteilt, urn eine 
durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer zu erhalten. Die 65 
durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer und das dazuge- 
hdrige Offnen des Ventils werden als Daten fOr eine 
Niedrig-Geschwindigkeits-Gehbetriebsart gespeichert 
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Ahnliche Daten- Einstell-Prozeduren werden fQr eine 
Mittel-Geschwindigkeits-Gehbetriebsart und eine 
Hoch-Geschwindigkeits-Gehbetriebsart durchgefuhrt 

Nachdem die durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer 
und das Offnen des Ventils fQr jede Gehbetriebsart ge- 
speichert wurden, beginnt der Trager mit einer optima- 
len Gehgeschwindigkeit zu gehen. Wahrend der Trager 
gent, wird die Stand-Phasen-Dauer auf der Grundlage 
der Zeit ermittelt in der die GewichtfQhleinrichtung in 
Betrieb ist Die Stand-Phasen-Dauer und die zuvor ge- 
speicherte durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer wer- 
den unter Verwendung eines vorherbestimmten Aus- 
drucks verglichen. Dann wird ein Offnen des Ventils 
unter dem zuvor gespeicherten Offnen des Ventils auf 
der Grundlage des Vergleichsergebnisses ausgewahlt 
urn dem Trager zu ermoglichen, mit einer Gehge- 
schwindigkeit entsprechend dem ausgewahlten Offnen 
des Ventils zu gehen. 

Obrigens besitzt eine praktische Ober-Knie-Prothese 
im allgemeinen eine weiche Bedeckung, die das Bein 
imitiert 

Da die Einstellschraube und der Geschwindigkeits- 
Einstell-Schalter der vorstehenden bekannten Ober- 
Knie-Prothese auf dem Strukturkdrper montiert sind, 
kdnnen die Einstellschraube und der Geschwindigkeits- 
Einstell-Schalter nicht zur Einstellung und Dateneinstel- 
lung bedient werden, wenn der Strukturkdrper mit der 
weichen Bedeckung bedeckt ist Da die Schwung-Bewe- 
gung des Beinrahmens dem Widerstand der weichen 
Bedeckung unterworfen ist, sind die beim Probegehen 
mit der weichen Bedeckung auf dem Strukturkdrper 
erhaltenen Daten und die beim Probegehen unter Ent- 
fernung der weichen Bedeckung erhaltenen Daten not- 
wendigerweise verschieden voneinander. 

Demzufolge ist es eine Aufgabe der vorliegenden Er- 
findung eine adaptiv abspielende Schwung-Phasen-ge- 
steuerte Ober-Knie-Prothese zu schaffen, bei der Geh- 
bewegungen reprasentierende Daten von auBen einge- 
stellt werden kdnnen, ohne eine weiche Bedeckung vom 
Strukturkdrper der Prothese zu entfernen. 

GemaB einem Aspekt der vorliegenden Erfindung 
umfaBt eine adaptiv abspielende Schwung-Phasen-ge- 
steuerte Ober-Knie-Prothese: einen Strukturkdrper mit 
einem Oberschenkelrahmen und einem schwenkbar mit 
dem Oberschenkelrahmen verbundenen Beinrahmen; 
einen Zylinder zur Verbindung des Oberschenkelrah- 
mens und des Beinrahmens; ein Betatigungselement 
zum Einstellen des Offnens eines Ventils des Zylinders; 
eine Fernsteuervorrichtung mit zumindest einer Daten- 
eingabevorrichtung zum Eingeben von Daten betref- 
fend das Offnen des Ventils und einer SignalQbertra- 
gungsvorrichtung zum Obertragen von die Daten re- 
prasentierenden Signalen; eine innerhalb des Struktur- 
kdrpers angeordnete Signalempfangsvorrichtung zum 
Empfangen von den durch die SignalUbertragungsvor- 
richtung der Fernsteuervorrichtung Qbertragenen Da- 
ten; und eine innerhalb des Strukturkdrpers angeordne- 
te Beinsteuereinheit zum Steuern der Geschwindigkeit 
des Betatigungselements, so daB der Beinrahmen relativ 
zum Oberschenkelrahmen gemaB einer festgelegten 
Geschwindigkeit schwingt 

Die erfindungsgemaBe adaptiv abspielende Schwung- 
Phasengesteuerte Ober-Knie-Prothese ist leicht dazu in 
der Lage, die Daten einzustellen, indem zumindest die 
Daten betreffend das Offnen des Ventils durch die ex- 
terne Fernsteuervorrichtung gesendet werden, auch 
wenn der Strukturkdrper mit einer weichen Bedeckung 
bedeckt ist DemgemaB kann die adaptiv abspielende 
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Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Prothese fflr 
den praktischen Betrieb gesteuert werden, wahrend ihr 
Strukturkdrper mit der weichen Bedeckung bedeckt ist 

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines Aus- 
fOhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Zeichnung 
naher erlautert 

Es zeigen: 

Fig. 1 ein unterstfltzendes Blockdiagramm zur Erkia- 
rung des Aufbaus einer erfindungsgemaBen adaptiv ab- 
spielenden Schwung-Phasen-gesteuerten Oberknie- 
Prothese, 

Fig. 2 eine schematische Seitenansicht der erfin- 
dungsgemaBen adaptiv abspielenden Schwung-Phasen- 
gesteuerten Ober-Knie-Prothese gemaB einem bevor- 
zugten Ausfflhrungsbeispiel, und 

Fig. 3 ein Blockdiagramm eines wesentlichen Teils 
der erfindungsgemaBen adaptiv abspielenden Schwung- 
Phasengesteuerten Ober-Knie-Prothese aus Fig. 2. 

Eine adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-ICnie- Pro these, die im folgenden einfach als 
"Ober-Knie-Prothese" bezeichnet wird, die die vorlie- 
gende in den Fig. 1 bis 3 gezeigte Erfindung verkdrpert, 
besitzt einen Strukturkdrper 1, der im mechanischen 
Aufbau im wesentlichen gleich dem der herkommlichen 
Ober-Knie-Prothese ist, auBer daB die Ober-Knie-Pro- 
these mit einer externen Datenstelleinrichtung 2 mit 
einer Dateneingabe-Schalteinheit 7 zum Eingeben von 
das Offnen eines Ventils eines Luftzylinders 3 und einer 
Gehgeschwindigkeit bestimmenden Daten, und einem 
Obertrager 4 zum Obertragen von die mittels der Da- 
teneingabe-Schalteinheit 7 eingegebenen Daten repra- 
sentierenden Signalen, einem innerhalb eines Beinrah- 
mens 13 angeordneten Empfanger 5 zum Empfangen 
der die Daten reprasentierenden mittels des Obertra- 
gers 4 (ibertragenen Signale, und einer innerhalb des 
unteren Beinrahmens 13 angeordneten Beinsteuerein- 
heit 6 zum Steuern des Luftzylinders 3 gemaB der vom 
Empfanger 5 empfangenen Daten. 

Die Datenstelleinrichtung 2 besitzt eine Datensteue- 
reinheit 8 mit einer mit der Dateneingabe-Schalteinheit 
7 verbundenen Eingangsseite zum Einstellen einer 
Grenzgeschwindigkeit und Daten festlegenden Bedin- 
gungen zum Einstellen des Luftzylinders 3 fur unter- 
schiedliche Geschwindigkeitsniveaus und einer liber ei- 
nen Obertragungsverstarker 9 mit dem Obertrager 4 
verbundenen Ausgangsseite. 

Der Obertrager 4 umfaBt einen Infrarotiibertrager 
und einen Funkubertrager (nicht gezeigt). Der Empfan- 
ger 5 umfaBt einen Infrarotempfanger 10 und einen 
Funkempfanger 1 1. Die mittels der InfrarotUbertragers 
und des Funkubertragers Obertragenen Signale werden 
mittels des Infrarotempfangers 10 bzw. des Funkemp- 
fangers 1 1 empfangen. 

Infrarotschaltungen, die Infrarotsignale verarbeiten, 
sind immer im EIN-Zustand, Funkschaltungen, die 
Funksignale verarbeiten, werden Ober durch die Bein- 
steuereinheit 6 erzeugte Steuersignale ein- und ausge- 
schaltet Eine Spannungsversorgung fflr die Funkschal- 
tungen wird Ober Steuersignale von der Beinsteuerein- 
heit 6 ein- und ausgeschaltet Wenn ein Infrarot-Daten- 
Einstellvorgangs-Startsignal, das den Start eines Vor- 
gangs zum Einstellen von die Gehbewegungen betref- 
fenden Daten anzeigt, mittels des InfrarotUbertragers 
der Daten- Einstelleinrichtung 2 an den Infrarotempfan- 
ger 10 Obertragen wird, dann schaltet die Beinsteuerein- 
heit 6 die Funkschaltungen inklusive des Funkempfan- 
gers 1 1 ein, um einen Empfang von durch den Funkiiber- 
trager Obertragenen Funksignalen mittels des Funk- 



empfangers 1 1 vorzubereiten. Nachdem alle bendtigten 
Daten eingestellt wurden, sendet der Infrarotubertrager 
ein Einstell-Beendungssignal an den Infrarotempfanger 
10. Dann schaltet die Beinsteuereinheit 6 die Funkschal- 
5 tungen aus. Eine Funk-Daten-Einstell-Beendungssignal 
kann ansteile des Infrarot-Daten-Einstell-Beendungssi- 
gnals verwendet werden. 

Der Strukturkdrper 1 der Ober-Knie-Prothese be- 
sitzt einen mittels eines Kniegelenks 14 mit dem Bein- 
io rahmen 13 schwenkbar verbundenen Oberschenkelrah- 
men 12. Der Luftzylinder 3 besitzt einen Zylinderkdrper 
zum Luft darin abdichten, ist innerhalb des Beinrahmens 
13 angeordnet ist und besitzt ein schwenkbar mit dem 
Beinrahmen 13 verbundenes unteres Ende, einen glei- 

15 tend in den Zylinderkdrper eingepaBten mit einem Ven- 
til versehenen Kolben und eine Kolbenstange 3a, deren 
eines Ende am Kolben befestigt und deren anderes En- 
de schwenkbar mit dem Oberschenkelrahmen 12 ver- 
bunden ist Ein Schrittmotor 15, der am oberen Ende der 

20 Kolbenstange 3a vorgesehen ist, stellt das Offnen des 
Ventils gemaB eines durch die Beinsteuereinheit 6 er- 
zeugten Ventileinstellsignals ein. 

Der Widerstand gegen den LuftfluB durch das Ventil 
ist richtig eingestellt Ober eine richtige Einstellung des 

25 Offnens des Ventils Ober den Schrittmotor 15, um die 
Gleitgeschwindigkeit des Kolbens derart zu steuern, 
daB der Beinrahmen 13 richtig relativ zum Oberschen- 
kelrahmen 12 gemaB einer festgelegten Gehgeschwin- 
digkeit schwingt Zuvor werden Daten betreffend des 

30 Offnens des Ventils in einem Speicher 16 gespeichert 
Der Strukturkdrper 1 der Ober-Knie-Prothese ist mit 
einer weichen Bedeckung 17 bedeckt Die Dicke des 
Knieteils der dem Kniegelenk 14 entsprechenden wei- 
chen Bedeckung 17 ist relativ zu den anderen Teilen 

35 verringert um die ruhige Schwingbewegung des Bein- 
rahmens 13 relativ zum Oberschenkelrahmen 12 sicher- 
zustellen. Der Infrarotempfanger 10 ist an einer dem 
Knieteil der weichen Bedeckung 17 entsprechenden Po- 
sition angeordnet, um dem Infrarotempfanger 10 zu er- 

40 moglichen, schwache Infrarotsignale zu empfangen, was 
den Leistungsverbrauch verringert. Funksignale von ei- 
ne vergleichsweise hohen Starke werden verwendet, um 
einen zuveriassigen Daten-Einstell-Vorgang zu ermog- 
lichen, auch wenn der FunkUbertrager fern vom Funk- 

45 empfanger 10 ist 

Da die Funkschaltungen, die die Funksignale empfan- 
gen, nur wahrend des Daten-Einstell-Vorgangs einge- 
schaltet werden, wird, wahrend die Ober-Knie-Prothese 
fOrs Gehen verwendet wird, keine Leistung verschwen- 

50 derisch verbraucht 

Da die Beinsteuereinheit 6, der Infrarotempfanger 10 
und der Funkempfanger 1 1 innerhalb des Beinrahmens 
13 angeordnet sind und die Verdrahtung zur Verbin- 
dung dieser Komponenten innerhalb des Beinrahmens 

55 13 angeordnet ist wird die Verdrahtung niemals durch 
die normalen Gehbewegungen des Strukturkorpers 1 
der Ober-Knie-Prothese getrennt 

Die Daten betreffenden Gehbewegungen kdnnen 
Ieicht durch einen externen Daten-Einstell-Vorgang oh- 

60 ne Entfernen der weichen Bedeckung eingestellt wer- 
den. DemgemaB kdnnen zur Steuerung der aktuellen 
Gehbewegungen des Strukturkdrpers 1 der mit der wei- 
chen Bedeckung 17 bedeckten Ober-Knie-Prothese ge- 
eignete Daten eingestellt werden. 

65 Wenn die Daten fflr die Steuerung der Gehbewegun- 
gen des Strukturkdrpers 1 der Ober-Knie-Prothese ein- 
gestellt werden, kdnnen festgelegte Werte der Daten, 
einer zu einer Zeit, Obertragen und empfangen werden. 
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Jedoch. wenn die alle festgelegten Werte der Daten re- 
prSsentierenden Signale in einer Stapelverarbeitungs- 
Betriebsart Qbertragen werden, mQssen nur einen Da- 
tenstart-Code und einen Datenend-Code reprasentie- 
rende Signale Qbertragen werden, wodurch der bendtig- 5 
te Leistungsverbrauch fOr den Daten-Einstell-Vorgang 
verringert wird. Wenn der Daten-Einstell-Vorgang in 
der letztgenannten DatenQbertragungs- Betriebsart 
durchgefQhrt wird, ist die Datenstelleinrichtung 2 mit 
einem DatenQbertragungs-Startschalter versehen und 10 
der DatenUbertragungs-Startschalter wird geschlossen, 
um den Daten-Einstell-Vorgang der Datenstelleinrich- 
tung 2 zu ermdglichen. Diese DatenQbertragungs- Be- 
triebsart ermdglicht die Obertragung der Daten nach 
der Bestatigung aller festgelegten Werte und verringert 15 
die Frequenz der Datenubertragung, was den Lei- 
stungsverbrauch weiter vermindert Der FunkQbertra- 
ger und der Funkempfanger 1 1 der Ober-Knie-Prothese 
konnen weggelassen werden und alle Daten kdnnen 
uber den Infrarotubertrager Qbertragen und mittels des 20 
Infrarotempfangers 10 fur den Daten-Einstellvorgang 
empfangen werden, oder der Infrarotubertrager und 
der Infrarotempfanger 10 konnen weggelassen werden 
und alle Steuersignale, zusatzlich zu den Daten konnen 
uber den FunkQbertrager Qbertragen und mittels des 25 
Funkempf angers 11 fur den Steuervorgang empfangen 
werden. 

Weiterhin kann jeder, der Strukturkdrper 1 und die 
Datenstelleinrichtung 2 der Ober-ICnie-Prothese gemaB 
der vorliegenden Erfindung, einen Obertrager und ei- 30 
nen EmpfSnger enthalten, um den Gehzustand des Tra- 
gers der Ober-Knie-Prothese mittels Aussenden von Si- 
gnalen, die die Bewegungen des Strukturkdrpers 1 re- 
prasenueren, uber den Obertrager des Strukturkorpers 
1 und Empfangen der Signale mittels des Empfangers 35 
der Datenstelleinrichtung 2 wahrend des aktuellen Ge- 
hens, was die optimale Einstellung der Bewegungen der 
Ober-Knie-Prothese fiir den Triger mittels der objekti- 
ven Beobachtung der Bewegungen des Strukturkdrpers 
1 ermoglicht 40 

Die vorliegende Erfindung beabsichtigt, eine adaptiv 
abspielende Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie- 
Prothese zu schaffen, die einer externen Datenstellein- 
richtung (2) erlaubt. den Mechanismus der adaptiv ab- 
spielenden Schwung-Phasen-gesteuerten Ober-Knie- 45 
Prothese fur Bedingungen einzusteilen, die es dem Me- 
chanismus erlauben nach Bewegungen gemafl einer 
Gehgeschwindigkeit zu arbeiten. Die adaptiv abspielen- 
de Sch wung- Phasen-gesteuerte Ober-Knie- Prothese 
umfaBt einen Strukturkdrper (1) mit einem Oberschen- 50 
kelrahmen (12) und einem schwenkbar mit dem Ober- 
schenkelrahmen (12) verbundenen Beinrahmen (13) fQr 
eine Schwungbewegung relativ zum Oberschenkelrah- 
men (12), einen Luftzylinder (3) mit einem Zylinderkdr- 
per, einem axial gleitend in den Zylinderkdrper einge- 55 
paflten mit einem Ventil versehenen Kolben und einer 
Kolbenstange (3a) mit einem am Kolben befestigten 
Ende und dem schwenkbar mit dem Oberschenkelrah- 
men (12) verbundenen anderen Ende, und einem Schritt- 
motor (15) zum Einstellen des Offnens des Ventils des &> 
Zylinders. Das Offnen des Ventils des Luftzylinders (3) 
wird durch den Schrittmotor (15) eingestellt, um eine 
Gleitgeschwindigkeit des Kolbens zu regulieren, indem 
der Widerstand gegen den LuftfluB durch das Ventil 
eingestellt wird, so daB der Beinrahmen (13) in der Lage 65 
ist, richtig relativ zum Oberschenkelrahmen (12) gemafl 
einer festgelegten Gehgeschwindigkeit zu schwingen. 
Das Offnen des Ventils betreffende Daten werden der 
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adaptiv abspielenden Sch wung- Phasen-gesteuerten 
Ober-Knie-Prothese durch Qber eine externe Daten- 
stelleinrichtung (2) ausgesendete Signale beigebracht 

PatentansprQche 

1. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese mit: 
einem Strukturkdrper (1) mit einem Oberschenkel- 
rahmen (12) und einem schwenkbar mit dem Ober- 
schenkelrahmen (12) verbundenen Beinrahmen 
(13); 

einem Zylinder (3) zum Verbinden des Oberschen- 
kelrahmens (12) und des Beinrahmens (13); 
einer Vorrichtung (15) zum Einstellen des Offnens 
eines Ventils des Zylinders (3); 
einer Fernsteuervorrichtung (2) mit zumindest ei- 
ner Dateneingabevorrichtung (7) zum Eingeben 
von Daten betreffend dem Offnen des Ventils und 
einer Signalubertragungseinrichtung (4) zum Qber- 
tragen der Daten; 

eine innerhalb des Strukturkdrpers (1) angeordnete 
Signalempfangsvorrichtung (5; 10, 11) zum Emp- 
fangen der durch die Signalubertragungsvorrich- 
tung (4) der Fernsteuervorrichtung (2) Qbertrage- 
nen Daten; und 

einer innerhalb des Strukturkdrpers (1) angeordne- 
ten Beinsteuereinheit (6) zum Einstellen des Off- 
nens des Ventils des Zylinders (3) gemaB den durch 
die Signalempfangsvorrichtung (5; 10, 11) empfan- 
genen Daten, so daB der Beinrahmen (13) relativ 
zum Oberschenkelrahmen (12) richtig gemaB einer 
festgelegten Geschwindigkeit schwingt. 

2. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB Funksignale, die die Daten re- 
prasentieren, von der SignalQbertragungsvorrich- 
tung (4) Qbertragen werden und die Funksignale 
mittels der Signalempfangsvorrichtung (5; 1 1) emp- 
fangen werdea 

3. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Daten reprasentierende 
InfrarotsignaJe durch die SignalQbertragungsvor- 
richtung (4) ilbertragen werden und die Infrarotsi- 
gnale mittels der Signalempfangsvorrichtung (5; 
10) empfangen werden. 

4. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Strukturkdrper (1) mit ei- 
ner weichen Bedeckung (17) bedeckt ist, wobei die 
Dicke eines Teils der weichen Bedeckung (17), die 
der Verbindung zwischen dem Oberschenkelrah- 
men (12) und dem Beinrahmen (13) entspricht, rela- 
tiv zur Dicke anderer Teile der weichen Bedeckung 
(17) verringert ist, und die Signalempfangsvorrich- 
tung (5; 10) an einer Position nahe der Verbindung 
angeordnet ist. 

5. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die SignalQbertragungsvor- 
richtung (4) einen Infrarotubertrager und einen 
FunkUbertrager umfaBt, die Signalempfangsvor- 
richtung (5; 10, 11) einen Infrarotempfanger (10) 
und einen Funkempfanger (11) umfaBt, der Funk- 
empfanger (11) mittels der Infrarotsignale ein- und 
ausgeschaltet wird und die die Daten reprasentie- 
renden Funksignale durch den FunkQbertrager 
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ubertragen und mittels des Funkempf&ngers (11) 
empfangen werden. 

6. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet. daB die Signal Qbertragungsvor- 5 
richtung (4) die Signale ubertragt, die alle durch die 
Dateneingabevorrichtung (7) in einer Stapelverar- 
beitungs-Betriebsart eingegebenen Daten repra- 
sentieren. 

7. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 10 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Signalempfangsvorrich- 
tung (5; 10, 11) und die Beinsteuereinheit (6) im 
Beinrahmen (13) angeordnet sind. 

8. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 15 
te Ober-Knie-Prothese mit: 

einem Strukturkfirper (1) mit einem Oberschenkei- 
rahmen (12) und einem schwenkbar mit dem Ober- 
schenkelrahmen (12) verbundenen Beinrahmen 
(13); 20 
einer Zylindereinheit (3) zum Verbinden des Ober- 
schenkelrahmens (12) und des Beinrahmens (13); 
und 

einem Bet&tigungselement (15) zum Einstellen des 
Off nens des Ventils der Zylindereinheit (3) zum Re- 25 
gulieren der Gleitgeschwindigkeit eines Kolbens 
der Zylindereinheit mittels Einstellen des Wider- 
stands gegen den FluB einer Flussigkeit durch das 
Ventil, so daB der Beinrahmen (13) richtig relativ 
zum Oberschenkelrahmen (12) gemaB einer festge- 30 
legten Betriebsgeschwindigkeit schwingt; 
gekennzeichnet durch 

eine Fernsteuervorrichtung (2) mit zumindest einer 
Eingabevorrichtung (7) zum Eingeben von das Off- 
nen des Ventils betreffenden Daten und einer Si- 35 
gnalubertragungsvorrichtung (4) zum Obertragen 
von die Daten repr&sentierenden Signalen; 
eine innerhalb des Strukturkdrpers (1) angeordnete 
Signalempfangsvorrichtung (5; 10, It) zum Emp- 
fangen der durch die Signalubertragungsvorrich- 40 
tung (5) der Fernsteuervorrichtung (2) Ubertrage- 
nen Signale; und 

eine innerhalb des Strukturkdrpers (1) angeordnete 
Steuervorrichtung (6) zum Steuern des Betati- 
gungselements (15) gemaB Daten, die durch die 45 
durch die Signalempfangsvorrichtung (5; 10, 11) 
empfangenen Signale repra 1 sentiert werden. 

9. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Signalilbertragungsvor- 50 
richtung (4) und die Signalempfangsvorrichtung (5; 

10. 11) Infrarotsignale verwenden und die Signal- 
empfangsvorrichtung (5; 10, 11) nahe der Verbin- 
dung der Oberschenkelrahmens (12) und des Bein- 
rahmens (13) angeordnet ist 55 
10. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteu- 
erte Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Signaltlbertragungs- 
vorrichtung (4) einen Infrarotabertrager und einen 
Funkubertrager umfaBt, die Empfangsvorrichtung 60 
(5; 10, 11) einen Infrarotempfanger (10) und einen 
Funkempfanger (1 1) umf aflt, der Funkuberempfan- 
ger (11) durch die Infrarotsignale ein- und ausge- 
schaltet wird und die Signalubertragungsvorrich- 
tung (4) die Daten repr&sentierenden Funksignale 65 
ubertragt und die Signalempfangsvorrichtung (5; 
10, 11) die Funksignale empfangt 
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